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Sistem Operasi Waktu Nyata sudah sangat banyak digunakan dalam sebuah sistem 
tertanam. Berdasarkan hal tersebut dilakukan sebuah penelitian untuk membuat 
sebuah purwarupa robot beroda dua yang dapat menyeimbangkan diri dengan 
menggunakan ChibiOS/RT sebagai salah satu aplikasi dari RTOS serta dilakukan 
pengukuran performa dari RTOS tersebut. Robot berusaha untuk menyeimbangkan 
diri menggunakan pengendali PID dengan umpan balik dari sensor accelerometer 
dan gyroscope yang digabungkan dengan menggunakan kalman filter dan 
complementary filter.  Pengukuran latency dan jitter dari ChibiOS/RT menunjukkan 
perbedaan yang signifikan ketika RTOS berjalan dengan beban dan tanpa beban 
program. Hasilnya adalah robot belum dapat menyeimbangkan diri, dikarenakan 
jitter yang dihasilkan oleh sistem sangat banyak dan parameter PID yang belum 
disetel tepat. Kesimpulannya ChibiOS/RT sangat responsif karena latency yang 
dihasilkan sangat kecil, bacaan dari sensor menunjukkan bacaan yang akurat, dan 
robot hanya dapat mempertahankan kestabilannya selama 3 detik. 
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Real Time Operating System(RTOS) is very common to be used in embedded system. 
Base on that statement the study is conducted to implement RTOS by making a 
prototype of two-wheeled self balancing robot using ChibiOS/RT and measure its 
performance. The robot tried to balance its self by using PID controller and 
accelerometer and gyroscope which are improved using kalman filter and 
complementary filter as a feedback sensor. The latency and jitter of ChibiOS/RT 
show significant difference when measured with and without program load. The 
result is the robot is not balance yet, because there are too many variance in the 
jitter and the PID gains are not well tuned yet. In conclusion, ChibiOS/RT is 
responsive because latency value is very small, the output from sensors is accurate 
and robot can achive the balance position for 3 seconds.  
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